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Conocer las distintas técnicas de construcción de mapas del entorno.
Entender la problemática de la localización y conocer los distintos métodos para resolverla.
El problema del SLAM: conocer el problema y sus diferentes soluciones.
Temario
Mapeado con robots
Localización de robots móviles
Simultaneous Localization and Mapping (SLAM)
Metodología






Código FastSlam en java. http://www.oursland.net
Manual de Player/Stage http://hdl.handle.net/10045/11427
Presentación de teoría: http://hdl.handle.net/10045/12554
Prácticas http://hdl.handle.net/10045/12555
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